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地点へ前進で幅寄せした場合で誤差が 2 cm，同様に（8 m，3 m）の地点へ後退で幅寄せした場合に 6 cm
と満足できる精度であった。さらに，最終的な姿勢角度を－ 30°から 30°の範囲で 15°ごとに変化させて（8 














コンクリート路面での実験では，幅寄せ走行を行った場合の位置誤差が前進で 2 cm，後退でも 6 cmと高精
度で誘導が可能であることが確認された。さらに，最終的な姿勢角度を変化しても誤差は 10 cm以下となり，
農作業には十分な精度を有していた。一方，走行路面が芝地や裸地のように路面が滑りやすい時には，位置
計測精度の悪化のために誤差が増加した。これに対しレーザーセンサによる相対位置計測法を導入すること
で対応し，再実験により最終誤差が 5cm程度に収まることを示した。このように，実規模のトラクタ・トレー
ラ系でアルゴリズムを検証し，ほ場でもトレーラを精度良く誘導できることを示したことは，将来の農作業
自動化に大きく貢献するものと評価できる。しかし，アクチュエータの遅れが顕著に影響すること，操舵角
の飽和問題が考慮されていない等の問題が残されており，さらなる研究が待たれる。本研究がトレーラの軌
跡制御に新たな可能性を示したことはトレーラの操縦自動化への基礎となるものであり，広範な応用が期待
できる。
　よって，著者は博士（農学）の学位を受けるに十分な資格を有するものと認める。
　
